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要  旨 
 
近年，人とロボットの共存する環境が現実のものとなってきており，ロボットには
高い安全性能やコミュニケーション能力が要求されている．その実現には視覚，聴覚
等の感覚が不可欠であり，ロボットに触覚を付与する研究も多く行われている．しか
し従来の触覚センサでロボット全身被覆を実現するには，センサ面積の増加に伴い配
線数が膨大になる，応答速度が遅れるという問題がある．また実際の使用ではロボッ
ト全身のうちのごく一部に荷重が加わるケースが主であるため，毎回全検出点の荷重
をサンプリングする従来の手法は応答速度やデータ処理量の面からみても効率が良い
とは言えない．一方，本研究室で開発したネット状触覚センサは，面積によらず配線
数は4本，1ms以内の高速応答性を有するなど従来の課題を解決しているが，荷重分布
の中心位置と総荷重しか検出できない．ロボットにより高い安全性や高度なコミュニ
ケーション能力を付与するには，やはり荷重分布の取得が必要となる． 
本研究ではネット状触覚センサの原理を拡張し，省配線，高速応答かつ分布荷重検
出可能な触覚センサの開発を行った．本センサは以下のような特徴を持つ． 
 
（１） 分布荷重を測定可能 
（２） センサ面積，分解能によらず出力配線数は7本と省配線である 
（３） 接触部分の荷重情報のみを検出するため，高速応答性を有する 
 
本センサの構造は以下のようになっている．まずネット状センサの各感圧素子にFET
を挿入してON/OFF機能を付加し，ON信号を遅延素子により遅延させてから次の感圧素
子へ送っている．これにより各感圧素子が一つずつ順番にON（感圧可能）になり，個々
にかかる荷重を順次検出する事が可能となる．また接触検知構造を付加することによ
り，対象物が接触している感圧素子のみを順番にONにする“選択走査”が可能となり，
これにより接触部の荷重のみを検出する効率の良いサンプリングが実現できる． 
本論文の内容は以下のようになっている．第1章では研究背景，目的を述べる．第2
章では本センサの基本構造と計測原理について説明する．第3章では検出エレメント切
替方法について全走査方式，選択走査方式の2つの手法を提案し，それぞれの原理と回
路構成について説明する．第4章では試作したセンサの概要とその遅延特性について述
べる．第5章ではセンサ試作機について荷重計測実験，位置計測実験，応答速度計測実
験，分布荷重計測実験を行い，センサの基礎特性を示す．第6章では全走査方式と選択
走査方式の特性比較実験を行う．第7章では1次元配線の分布型触覚センサを提案し，
センサの配線方式について検討する．第8章では本研究の総括を述べる． 
 
